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Abstract: Path planning for a miniature robot， which is used in a desktop factory， isdescribed. The robot is about 3 cm in diameter 
and about 40 g in weight. The robot consists of three piezoelectric elements and three electromagnets. The principle of the miniature 
robot is based on且ninchworm. The robot realizes a linear and rotational displacement. When the robot is used on the desktop factory， 
the robot should move on an optimal住勾ectory.In this paper， the minimum operating time， which is calculated by the forward 

































の動作を繰り返すことにより Fig.1のA， B， Cの 1200
間隔 3方向について直進が可能である。回転運動につい
ては、 B，Cを固定してから bを縮め、 cを伸ばすと A
は微小に左へ動く。次にA， Bを固定してから aを縮め、
bを伸ばすと Cは微小に左へ動く。次にA， Cを固定し







































Fig. 4: Control waveform used in forward 
displacement 
Fig. 2: Rotate-forward-rotate (methodl) 
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y 2)に移動する場合の移y 1)から座標 (x2' (x l' t 













































Fig. 6: Movement method 1 
Fig. T Movement method 2 
4.2 方法 1による移動時間
移動時間の算出には式 (1) (3)を用いる。さらに、起
点 (Xj，Y j) を原点に平行移動すると、次式が得られ
る。
X := Xz -X1 
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一一一=一一=/:，.Lx一一一一一一=一一 (15) 
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